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ELEKTKONINEN lAITE OA ELEKXRONISESSA UklTTEESSA KU- 

VAUVFOBMAATIQN MCJODOSTAMZSEKSI SEK& OHiJ£XMATUdTE MENETEXMSN 
TOTEDTTAMZSEKSI 

5 KeksintO koskee elektronista laitetta, joka kSsittaa 

- kamerav&lineet datian muodostamiseksi kuvaussuunnas- 
sa plevasta kohteesta ja 

datank^sittelyvalineet, joilla kameravaiineilia 
muodostettua dataa on sovitettu kasiteltavaksi vali- 
10 tun kuvausmoodin mukaisella tavalla silta kuvainfor- 

.tnaatlon muodostamiseksi. 
Lisaksi keksinta . koskee myOs jarjestelmaa, menetelmaa ja oh- 
jelmatuotetta keksinnan mukaisen menetelinan toteuttamiseksi.. 

15 Elektroniset; esimerkiksi kannettavat laitteet' varustetaaxi liy- 
kyisin yhdelia kaitierayksikdlia. Tailainen jarjestely onkin 
varsin riittava tavanomaisen still- ja videokuvauksen suorit- 
tamiseksi kohtuullisella tarkkuudella . Kuitenkin tulevaisuuden 
laitteet ja niiden kayttajakunta vaativat kehityksen mydta uu- 

20 . sien kuvaustapojen kehittamista. 

Eras ensiiumainen esimerkki naista uusista kuvaustavoista on 
viime aikoina kuumaksi perunaksi muodostunut 3D-kuvaus . Tule- 
. . vaisuudessa mafkkinoille tuotettavissa laitteissa tulee ole- 

25 xnaan kolmiulotteisia nayttbja tai laitteissa tulee mahdolli- 
seksi suorittaa 3D-sovelluksia. Naille on my6s luotava sisai- 
tea, jotta nayttSjen ja sovelluksien uusia ominaisuuksia paas- 
taan taysimaaraisesti hySdyntamaan • 3D~kuvien informatiivisuus 
ylittaa tunnetusti esimerkiksi perinteisten 2D-kuvien informa- 

30 tiivisuuden, joka osaltaan lisaa niihin kohdistuvaa mielen- 
kiintoa. 

Tunnetun tekniikan mukaisesti 3D-kuva voidaan muodostaa kah- 
desta erillisesta samaan aikaan otetusta kuvasta, Jos kuvaus- 
35 kohde on liikkumaton, kayttaja voi ottaa kaksi erillista kuvaa 



liikuttamalla kuvien oton vSlissa laitetta hieman vasemmalle 
tal oikealle. Sen sijaan, jos kuvauskohde on lilkkuva^ on tai-- 
lainen kuvausmenetelma jokseenkin soveltumaton. My&s kameran 
sijainnilla on oleellinen merkitys perakkSisotoksiin perustu- 
vassa 3D«kuvauksessa. Jos kameran * si jainti ei ole riittavSn 
tasmailinen^ ilmenee kuvassa niin sanottua artefaktia eli ei- 
toivottuja kosmeettlsia ongelmia. NSista eraana esimerkkina 
znalnittakoon rosoiset aariviivat. 

Eras toinen esiiaerkki uusista kuvaustavoista on panoraamakuva- 
us. Tunnetun teknllkan znukaisestl panoraamakuva voldaan louo- 
dbstaa erityista linssijarjestelya kayttaen.. Linssijarjestely 
muodostaa kultenkln varsin monlmutkaisen ja kustannuslntensil- 
vlsenkln kokonaisuuden, johon myds kannettavien laittelden ko- 
kotekijat aiheuttavat omat rajoitteensa.. Jos jpanoraamatoimin- 
nallisuus jar jestettaisiin laitteeseen linssisysteemia kaytta- 
en, silla olisi ainakin laitteen korkeutta lisaava vaikutus. 
Tunrietuista kannettavista elektronisista iaitteista, joihin on 
integroitu myos kameratoiminnallisuus, on tahan mennessa puut- 
tunut tyystin panoraamakuvaustoiiuinnallisuus. . 

Ed^lleen tunnetunlalsilla. kanieravaiineilia ja erityisesti nil* 
den soveltamilla kuvasensoreilla pystytaan vain tiettyynr var- 
sin raj alliseen kuvaresoluutioon. Tama aiheuttaa . ongelman 
liittyen kuvatarkkuuteen, jota ei ainakaan tunnetunlaisilla 
kuvasensoreilla pystyta ratkaisemaan. Jos tarkkuutta halutaan 
edelleen kasvattaa, edellyttaa se laadukkaampia sensoreita, 
joiden soveltaminen vuprostaan lisaa laitteiden kuiuttajahin- 
taa. Vieia lisaksi, jos kuvasta halutaan teettaa esimerkiksi 
suurennoksia, rajallinen resoluutio aiheuttaa ongelmia esimer- 
kiksi rakeisuiiden muodossa. 

Taman keksinndn tarkoituksena on saada aikaeui uudenlainen ka- 
meravaiinein varustettu elektroninen laite ja menetelma elekt- 
ronisessa laitteessa kuvainf ormaation muodostamiseksi . Keksin- 



non mukaisen laitteen tunnusomaiset piirteet on esitetty ohel 
sesaa patenttivaatimuksessa 1 ja menetelmSn patenttivaatimuk- 
sessa 21. Lisaksi keksinte koskee myfis jar jestelmaa ja ohjei- 
matuotetta, joiden turmusmerkilliset piirteet .on esitetty pa- 
tenttivaatimuksissa 11 ja 29. 

Keksinnoh mukaisessa ratkaisussa laitteeseen jarjestetaan kak- 
si kainerayksikkda, jotka on suunnattavissa paSasiallisesti sa- 
maan kuvaussuuntaan . Suuntaus voi olla ainakin osittainen tax 
lajies jopa taydellinen riippuen valitusta kuvausmoodista. Ka- 
merayksikailia voidaan menetelmSn mukaisesti suorittaa kuvaus- 
ta oleellisen samanaikaisesti . Oleellisen saxnaiiaikaisella ku- 
vauksella tarkoitetaan tSssa yhteydessa. tSysin samanaikaisesti 
supritettavaa kuvausta tai toisaalta my&s sellaista. kuyaustar 
jossa kamerayksikttilia siepataan kuvainf ormaatiota perSkkain 
haviavan plenelia viiveelia toisiinsa nahden. Tailainen hyvin 
pieni viive saattaa olla mahdollinen esimerkiksi taysin pai- 
koillaan olevan kuvauskohteen tapauksessa. 

Eraan ensimmaisen sovellusmuodon mukaan kamerayksikot . voidaan 
jarjestaa tolsistaan oleellisen erilleen ollen esimerkiksi 
kiintean etaisyyden paassa toisistaan. Eraan toisen sovellus- 
muodon mukaan kamerayksikttt voiyat olla my5s liikuteltavia, 
kuten esimerkiksi kaannettavissa halutun kuvausnioodin mahdol- 
listamiseksi. Kuvausmoocieja keksinn^Jn mukainen" ratkaisu tarjo- 
aa yllattavaiia tavalla useitakin erilaisia. 

Edelleen eraan kolmannen sovellusmuodon mukaan kamerayksikdt 
voivat olla asetetulla tavalla kytkettyina toisiinsa. Kytkenta 
voidaan tassa yhteydessa yromartaa myOs todella laajasti, kuten 
esimerkiksi mekaanisena tai tiedonsiirrollisena kytkentana. 

Mahdollisista kuvausmoodeista ensimmaisena voidaan mainita 3D- 
kuvainf ormaation muodostalninen. 3D-kuvia saadaan aikaan ilman 
laitteeseen kuvauksen vaiissa kohdistettuja siirtotoimenpitei- 



ta, joHaista Qsimerklksi yhdelia kainerayksikaiia suorltettava 
.3D-kuvaus on aikaisemmin edellyttanyt . 

Eras toinen esimerkki keksinnbn mahdollistamista kuvausmoodis- 
ta on suuriresoluutioiset kuvat, NSma tarjoavat eraan sovel- 
lusmuodon mukaan lahes jopa kaksinkertaisen tarkkuuden tuiinet- 
tuun- yksisensoriseen kuvannustekniikkaan verrattuna. 

Eras kolmas esimerkki saavutettavissa olevasta kuvausmoodista 
on laaja-alaihen kuvaus eli panoraamakuvat • NSita voidaan saa- 
da aikaan keksinnCn .myOta ilman erityista yksisensorir^tkai- 
suista tunnettua linssijarjestelya. Panoraamakuvauksessa sen- 
sorien vaiista kuvaiuskulinaa voidaan eraan sovellusmuodon . mu- 
kaan esimerkiksi kayttajan toimesta saataa, Mytts panoraamakii- 
vaaikseen voidaan soveltaa tietyilta osin parantunutta resoluur 
tio-ominaisuutta . . 

Naiden kolmen sovellusmuodon mahdollistamiseksi kamerayksikCt 
ovat kaannettavissa valitulla tavalla toisiinsa nahden, kunkin 
kuvausmoodin mahdollistainiseksi* 

Edelleen keksinta koskee jarjestelman lisaksl mybs ohjelma- 
tuotietta valitun ' kayttam'oodin mukaisen kuvainformaation muo- 
dostamiseksi kamerayksikbilta saatavasta datasta. Eraan sovel- 
lusmuodon mukaan ohjelmatuotteeseen kuuluu toiminnalllsuus r 
jolla voidaan yhdistaa kuvauskohteesta. muodostettua dataa ai- 
nakin osittain, Jcuten esimerkiksi panbraamakuvausta varten. 
Data on yhdistettavissa myos kokonaan mahdollistaen tail5in 
superresoluutiokuvauksen . My5s 3D-kuvausmoodi edellyttaa omia 
algoritmeja datan kasittelemiseksi moodin edellyttamaiia ta- 
valla. 

KeksinnOn mukaisen menetelman integroiminen niin nykyisien 
kuin mytts vasta suunnittteilla oleviinkin elektronisiin lait- 
teisiin voidaan suorittaa varsin yksinkertaisesti . Eraan so- 



vellusitmodon mulcaaii laitteeseen voidaan jSLrjestda lis£Lksi vain 
toinen kamerayksikkS, kamerayksikkajen hallintatoiminnot ja 
lisaksi hieman ohjelmallisia moduuleita eri kuvausmoodien mah- 
•dollistamiseksi . 

Muut keksinn6n mukaiselle elektroniselle laitteelle, menetel- 
maile, jarjestelmaile ja ohjelmatuotteelle ominaiset piirteet 
kayvat ilmi oheisista patenttivaatixnuksista ja lissa saavutet- 
tavia etuja on iueteltu selltysosassa. 

Seuraavassa keKsintda, jota ei ole rajoitettu seuraavassa esi- 
tettaviin suoritusmuotoihin, selostetaan tarkemmin viittaamal- 
la oheisiin kuviln/ joissa 

. • ■ ^' ■ ■. 

Kuva 1 . esittaa . erSsta esimerkkia keksinnon mukai- 

sesta laitteesta karkeana lohkokaaviona, 
Kuva 2 esittaa periaatekuvaa kamerayksik6ista kek- 

sinnOn mukaisessa laitteessa, 
Kuva 3 esittaa periaatekuvaa 3D-kuvauksesta, 

Kuva 4 esittaa periaatekuvaa panoraamakuvauksesta 

• ja - • 

Kuva 5 esittaa periaatekuvaa kuvatarkkuutta paran- 

^ tavasta. kuvauksesta. 

Moniin elektronisiin laitteisiin 10 kuuluu nykyisin kamerava- 
lineet. Digitaalikameroiden ohella eraita esimerkkeja tallai- 
sista laitteista ovat. matkaviestimet, PDA-laitteet (Personal 
Digital Assistant) ja vastaavat '^aiyvies timet''/ josta esimerk- 
kina mainittakoon PalniTtyyppiset laitteet. .Kasite "elektroni- 
nen laite'' voidaankln tassa yhteydessa kasittaa hyvinkin laa- 
jasti. Se voi olla esiznerkiksi sellainen laite, joJca on varus- 
tettu tai on varus tettavissa digitaalisella kuvannuskyvylia. 
Seuraavassa keksintoa kuvataan esimerkillisesti matkaviestimen 
10 yhteydessa. 
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Kuvassa 1 esitetSSLn erSs karkea kaaviollinen esimerkkl lait- 
teessa 10 olevista toiminnoista keksint55n liittyvilta osil- 
taan, jotka samalla muodostavat my5s jcLrjestelman . Laite 10 
voi kSsittaa kuvassa 1 esitettyjcl sinSLnsa tunnetunlaisia toi- 
5 minnallisia osia/ joista keksinnOn mukaisen jar jestelman to- 
teuttamisen kannalta voidaan oleellisina osina mainita kamera- 
vaiineet 12. 

KameravSllneet 12 ja tiedonsilrtorajaplnnalilsestl niiden yh- 
10 teyteen jarjestetty kuvankasittelyketju 11 voi muodostua si- 
n^nsa tunnetunlalslsta komponenteista (CCD, CMOS) ja ohjelmal* 
lisista moduuleista, joilla kyetaan sieppaamaan ja prosessoi- 
maan still- ja/tai liikkuvaa kuvadataa ja muodostamaan siita 
esimerkiksi laitteen 10 mahdollisella nSytOlia 19 tarkastelta- 
15 vissa olevaa kuvainf ormaatiota tai laitteen 10 muistivaiinei- 
siin valitussa tallennusformaatissa tallennettavaa kuvadataa. 
Kuvadatan kSsittelyS suorittavalla kuvannusket julla 11 kasi- 
teliaan asetetulla tavalla kameravaiineiden 12 kuvaussuunnasta 
olevasta kohteesta . muodostamaa dataa kulloinkin valitun kuva- 
20 usmoodiri tai kuvausparametriasetusten mukaisesti. 

Yleistermilia "kameravaiineef tarkoitetaan keksinndn mukai- 
sessa tapauksessa^ ainakin kahta kamerayksikkda CAMl^ CAM2 ja 
yleensa kaikkea . sellaista teknologiaa mika kameramoduuleihin 
25 yleensa liittyy digitaalista kuvausta suoritettaessa. Kamera- 
vaiineet 12 voivat olla kiinteasti laitteen 10 yhteydessa tai 
ne voivat my5s olla irrotettavasti liitettavissa laitteeseen 
10. 



30 Keksinnon mukaisessa ratkaisussa kameravaiineet 12 kasittavat 
nyt ainakin kaksi kamerayksikk5a C2^1^ CAM2, jotka on suunnat-. 
tu esimerkiksi laitteeseen 10 nahden paaasiallisesti kohti sa- 
xnaa kuvaussuuntaa (nuolet kuvissa 2 - 5) . Kamerayksik6iden 
CAMl, CAM2 suuntaus voi olla sellainen^ etta ne ovat ainakin 
35 osittain kohti yhteista valotussuuntaa. Tail5in ne voivat kat- 



7 



• o 

e o o 

• So e 



e o 
o o o 
• ou 

« o 



taa ainakin osittain toistensa kuvaussektorit . Molempiin kame- 
rayksikdihin CAMl, CAM2 voi taiiain kuulua omar toisistaan 
. fyysisesti eriliaan oleva riippumaton kuyasensorinsa 12,1, 
12,2 • Toisaalta mytts sellainen jSrjestely saattaa olla mahdol- 
5 linen, etta moleramat kamerayksikdt CAMl, CAM2 ovat oleellises- 
ti saznassa yhdessS modulaarisessa kamerakomponentissa muodos- 
taen kuitenkin my5s tallOin oleellisesti kaksi kamerayksikkoa. 

KamerayksikSt CAMl, CAM2 tai erityiseinmin niihin kuuluvat ku- 
10 vasensorit 12,1, 12.2 voivat olla identtiset . ja jSrjestettyna 
laitteeseen 10 sen samalle slvulle kphden aihakln osittain yh- 
teista valotussuuntaa. Sensorit 12.1/ 12.2 voivat lisSksi olla 
samalla horisontaalisella tasolla ollen tailttin vierekkain, 
. kun laitetta 10 pidelisan sen perusasennossaan (ollen esimer- 
15 . . kiksi matkaviestimen tapauksessa pystysscl) • 

Edelleen laitteeseen 10 voi kuulua sinSnsa tunnetunlainen tai 
vasta kehitteilia oleva naytt^osa 19, jolla ilmennetaaii kayt- 
tajaile inf ormaatlota Naytt5 19 el ole kuitenkaan keksinnttn 

20 kannalta mitenkaan pakollinen^r mutta silia saavutetaan kuiten- 
kin etua, koska kuvaiiskohdetta voidaan tail5in tarkastella 
esimerkiksi ennen kuvauksen suorittamista etsimena toimiyalta 
na'ytOlta 19. Bsimerkkina naytbtteimasta jar jestelysta voidaan 
; mainita valvontakameKat, joihin keksintoa voidaan myOs sovel- 

.25 , taa. Lisaksi laitteeseen 10 kuuluu my5s prosessoritoiminnalli- 
suus 13 kasittaen toiminnallisuudet laitteen 10. eri toiminto- 
jen 14 ohjaamiseksi. 

KeksinnOn mukaisessa laitteessa 10 kamerayksikdt CAMlf CAM2 
30 toimlvat kuvausta suoritettaessa paaasiallisestl samsuiaikal- 
sesti . Eraan ensimmaisen sovellusmuodon mukaan. taiia tarkoite- 
taan oleellisen sainalle ajanhetkelle liipaistuvaa kuvantamis- 
hetkea. Eraan tolsen sovellusmuodon mukaan kuvahtamishetkissa 
saatetaan sallia jopa pieni aikaero, mikaii esimerkiksi kuvat- 
35 tava kohde sellaisen sallii. Taiiain.ei esimerkiksi laitteen 
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10 kuvannusketjulta 11 vaittamatta edellyteta nlin tehokasta 
dataprosessointikykya verrattuna esimerkiksi tilanteeseen^ 
jossa kuvannus suoritettaisiin tasm^llisen samanaikaisesti ino- 
lemmilla kuvasensorellla 12.1, 12.2. 

Kuvassa 2 esitetaan periaatteellisella tasolla keksintoa edel- 
leen my5s osin kuvaan 1 viitaten. Kamerayksikdt CAMl, CAM2 
vol vat olla ersan sovellusmuodon mukaan liikuteltavia . Liiku- 
teltavuudesta eraana esimerkklna mainittakoon kamerayksikSiden 
CAMlr CAM2 kaannettavyys laitteen 10 eri kuvausmoodien mahdol- 
listamiseksi. KaantSsuunta voidaan valita varsin vapaalla .ta- 
valla. Edelleen kamerayksikdiden CJMAl, CAM2 vaiinen etaisyys A 
vol olla iciintea kuvausta suoritettaessa. Etaisyys A voidaan 
vajita esimerkiksi kuvaserisorien 12.1, 12.2 koon tai laitteen 
10 kokotekij<5iden perusteella. 

Kuvassa 3 esitetaan eras ensiininainen kamerayksikSiden CAMl, 
CAH2 kaantdmahdollisuudesta seuraava kuvausmoodisovellusmuotb. 
Sen mukaan sensoreita 12.1, 12.2 voidaan kaantaa asetetulla 
tavalla toisiaan kohti siten, etta ne ovat kuvausta* suoritet- 
taessa vakioetaisyydelia A toisistaan. Eraan sovellusmuodon 
mukaan sensorien 12.1, 12.2 kaantttkulmalla ja niiden kuvausa- 
. Ian suuntaamisell'a voidaan jaijitelia ihmlssilmari toimintape- 
riaatteita. Tail6in ainakin kuvasensorien 12.1, 12.2 keskikoh- 
dan kautta kulkevaksi kuvitelluista suorista tai pystytasoista 
iainakin . toisen kulma a, p kuvaussuunnassa olevaan vaakasuoraan 
S nahden on hieman pienempi kuin 90°. Kyseinen sovellusmuoto 
mahdollistaa 3D-kuvauksen suorittamisen . Lopullinen molempien 
kuvasensorien 12.1, 12.2 kuvauskohteesta muodostama data kasi- 
teliaan valittua datankasittelyalgoritmia 16.3 kayttaen, jolla 
datasta saadaan muodostettua 3D-kuvainformaatiota. 

Edelleen, jos laite 10 on vaanastettu esimerkiksi erityiselia 
3D-nayt61ia, voidaan kam^rasensorien 12.1, 12.2 nakymasuuntaa 
saataa mahdolllsien kuvavirheiden, kuten esimerkiksi artefak- 



tien minimoimiseksi. Artefaktien tunnistaminen j a korjaaminen 
voidaan my5s suorittaa ohjelmallisesti 16.3. 

Kuyassa 4 esitetyn eraan toisen sovellusmuodon mukaan kuvasen- 
. soreja 12.1^ 12.2 voidaan kaantaa myGs toisiinsa nahden ulko- 
nevasti eli poispain toisistaan. Talldin vastaavat edelia ku- 
vasensorin 12.1, 12.2 kautta kulkevaksi kuviteltujen suorien 
tai pystytasojen kulma a, p kuvaussuunnassa olevaan Vaa- 
kasuoraan S nShden on suurempi kuin 90** (tai ainakin toinen 
riiista).- Tail5in sensorien 12.1, 12.2 kautta kulkevaksi kuvi- 
tellut suorat leikkaavat tbisensa kuvasensorien 12.1, 12-2 va- 
lotus.suuntaan nShden vastakkaiselJLa puolella eli niiden taka- 
na. Kuvasensorien 12.1, 12.2 kasntdkulma toisifnsa. nShden voi- 
daan asettaa sellaiseksi, etta etsimelta tarkasteltavissa ole- 
vaan kuvausnakymaan saadaan haluttu kuvausalue. Saatd on niah- 
dollista suorittaa myos kuvaajan toimesta. 

Panoraamakuvausmoodissa kuvasensorien 12 . 1 , 12 . 2 kaantOkulmaa 
rajoittaa sensoreilla 12.1, 12.2 muodostettujen kuvien osit- 
tainen paailekkaisyysvaatimus . Tailain datankasittelyvaiineil- 
la lis •2. yhdistetaan kamerayksikailia CAMl, CAM2 muodostetut 
datat ainakin osittain toiaiinsa siten, etta ainakin osa mo- 
lempien osakuvien* IMAGE_CAM1, IMAGE_CAM2 reiana-alueista asete- 
taan paailekkain. . Sbvellusmuodon mukaisessa tapauksessa vasem- 
manpuolimaisen kuvasensorin 12.1 oikean reunan kuvainf ormaatio 
ja oikeanpuolimaisen kuvasensorin 12.2 vaseiranan reunan kuvain- 
f ormaatio asetetaan paailekkain taryittavalta alueelta OA. 

Alueen OA kokoon vaikuttaa esimerkiksi halutuh panoraamakuvan 
laaja-alaisuus. Mita laaja-alaisempana panoraamakuvausta suo- 
ritetaan, sen pienempi on paailekkain asettuvat alueet OA. Lo- 
pullinen kuvainformaatio ommellaan panoraamatyyppiseksi kuvak- 
si 17 kaksinkertaisella resoluutiolla ainakin kamerayksik5iden 
CAMl, CAM2 paailekkain asettuvien kuvainf ormaatiovalialueiden 
OA kohdalta. Eras esimerkki panoraamakuvan koosta on 2560*960. 
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Kuvassa 5 esitetaan viela eras kolmas sovellusmuoto, jonka 
keksinn6n mukainen jar jestely myds mahdollistka, TMssa molem- 
mat vierekkaiset kuvasensorit 12.1, 12.2 osoittavat koh- 
tisuoraan eteenpain samaan suuntaan, jolloin niiden kautta 
kulkevaksi kuvltellun suoran ja kuvaussuunnassa oievan vaa- 
kasuoran vaiinen kulma a, p on jotakulnkin 90® ollen tdll5ln 
yhdensuuiitaiset . Sovellusmuodolla mahdollistetaan ol eellinen 
parannus kuvainformaation- tarkkuiiteen. MyOs tassa sovellusmuo- 
dossa molempien kuvasensorien 12.1, 12.2. muodostama kuvadata 
asetetaan laitteen 10 datankasittelyvaiineissa 16.1 esimerkik- 
si ohjelmallisesti suoritetulla yhdella tai useammalla algo- 
ritmilla paailekkSin, jonka seurauksena saadaan tavanomaiseen 
yksisensoritoteutukseen nahden huomattavasti tarkempia kuvia. 

Yleensakln "pverlapping-algoritmitoteutukset" niin panoraama- 
kuin myas pikselitiheydeltcLSn suurempien kuvien muodostamisek- 
si ovat aian ammattimiehelle ilmeisia/ jpten niihin ei tassa 
yhteydessa eneinpaa puututa. My6s 3D-algoritmiikkatoteutukset 
voidaan saada aikaan lukuisin efi tavoin. Eraita kirjallisuus- 
viitteita naihin algoritmeihin liittyen on listattii seli- 
tysosan lopussa olevassa viiteluettelossa. . 

Kaantaa varten kamerayksikdt CAMl, CAM2 voivat olla mytts kyt- 
kettyna toisiinsa. Kytkeytymiselia tarkoitetaan tassa tapauk- 
sessa eraan ensimmaisen sovellusinuodon mukaan mekaanista kyt- 
kentaa, jolla voidaan synkronoida kuvasensorien 12.1, 12^2 
kaantaiiike kuvatismoodia muutettaessa tai muutoin saadettaes- 
sa. Tailttin laitteeseen 10 voi kuuiua erityinen varsijar jeste- 
ly 16.6 (kuva 1), jolla molempaa kuvasensoria 12.1, 12.2. 
kaannetaan niille jarjestetyn akseloinnin kautta yhdelia kaan- 
tdlaitteella 16.5. Toisaalta molexnmille kuvasensoreille 12,lr 
12.2 voi olla myds omat kaantaiaitteensa <ei esitetty) / joita 
voidaan ohjata toisistaan* riippumattomasti . 
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Keksinnon mukaiseen laitteistoon 10 kuuluu myOs esimerkiksi 
ohjelmallisesti toteutetut valineet 14, 15 kuvausmoodien hal- 
litsemiseksi, kuten esimerkiksi valitsemiseksi ja sen mukaan 
toimintojen ohjaamiseksi. Valinta voidaan suorittaa esimerkik- 
5 si laitteen 10 kaytteliittymasta kasin. Kun haluttu . kuvausmoo- 
di on valittu, laite 10 aktivoi sen edellyttSman ohjelmalli- 
suuden 16.1 - 16.3 esimerkiksi kuvsmk^sittelyketjusta 11 tai 
vaihtoehtoisesti integroidun kuvankasittelyketjun 11 ulkopuo- 
lelta. Taildin laitteen 10 muistivaiineisiin voi kuulua joukko 

10 perakkain asetetussa jarjestyksessa laitteen 10 prosessorilla 
13 suoritettavissa olevia kaskyja. 14, joilla aikaan saadaan 
ensinnakin kuvasensofien 12.1,. 12.2 saattaminen valitun kuva- 
usmoodin edellyttamaan asemaan ja toisaalta myos kuvasenso- 
reilla 12. Ir 12.2 tuotetun raaka-datan kasitteleminen ja.kyt- 

X5 keminen yhdelia tai useainmalla algoritmilla 16.1 - 16.3 vali- 
tun kayttOmoodin mukaiseksi kuvainformaatioksi. 

Keksinte inahdoilistaa laitteessa 10 useiden erilaisten kuvaus- 
moodien jarjestamisen yhdelia kameravaiinesovitelmalla 12, jo- 

20 hon kuuluu ainakin kaksi kamerayksikkaa CAMl, CAM2. Kamerayk- 
. sikk5ja voi laitteessa 10 olla luonnollisesti useampiakin. To- 
siaikaisen artefaktittomah 3D-kuvauksen lisaksi saadaan aikaan 
yliattavaiia tavalla ihy5s panoraamakuvia ja \. tarkkuudeltaan 
: oleellisesti parantuaeita kuvia. Naita ei tavanomaisin yk- 

25 sisensorijarjestelyin voida ainakaan mitenkaan helposti to- 
teuttaa yhdelia yksittaiselia otostamiseila (single shot), 
jollaisena keksinnCn mukainen menetelma kayttajan nakGkulmasta 
ilmenee. 

30 On ymmarrettava, etta edelia oleva selitys ja siihen liittyvat 
kuvat on tarkoitettu ainoastaan havainnollistamaan. esilia ole- 
yaa keksintda. Erityisesti kuvadatan prosessointi voidaan var- 
mastikin toteuttaa lukuisin eri tavoin. Keksint&a ei siten ole 
rajattu pelkastaan edelia esitettyihin tai patenttivaatimuk- 

35 sissa maariteltyihin sovellusmuotoihin, vaan alan aramattimie- 
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helle tulevat olemaan ilmeisia monet erilaiset keksinndn vari- 
aatiota ja muunnokset, jotka bvat mahdollisia oheisten patent- 
tivaatimusten maaritteleman keksinnailisen ajatuksen puitteis- 
sa, * 
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PATENTTZVAATIMOKSET 

1. Elektroninen laite (10), joka kSsittaa 

- kameravaiineet (12) datan muodostamiseksi kuvaus- 
5 suuimassa olevasta kohteesta ja 

- datankaslttelyvalineet (11) , jbilla kaxneravaiineil- 
la (12) muodostettua dataa on sovitettu kSsiteltavak- 
si valitun kuvausmoodin mukaisella tavalla siita ku- 
vainformaation muodostamiseksi f 

10 tunnettu siita, etta kameravaiineet (12) kasittavat ainakin 
kaksi kamerayksikkaa (CAMl, CAM2), jotka on suunnattu paaasi- 
allisesti samaan kuvaussuuntaan. 

2 .\ Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite (10), tunnettu siita, 
15 etta kamerayksikdt (CAMl, CAM2) on sovitettu toimimaan saman- 
aikaisesti. 

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen laite (10), tunnettu 
siita, etta kamerayksikOt (CAMl, CAM2) ovat liikuteltavia, ku- 

20 ten esimerkiksi kaanriettavia . 

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 3 mukainen laite (10), tun- 
nettu siita, etta kamerayksikk5jen (CAMl, CAM2) yalinen etai- 
syys A on kiintea. 
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5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-4 mukainen laite (10) , tun::: 
nettu siita, etta kamerayksikot (CAMl, CAM2) on kytketty toi- 
siinsa. 

6. Jonkin patenttivaatimuksen 1 - 5 mukainen laite (10) r tjffliz 
nettu siita, etta laitteeseen (10) on sovitettu vaiineet (14, 
15, 16.1 - 16,3) kuvausmoodien hallitsemiseksi ja datan kasit- 
telemiseksi valitun kuvausmoodin mukaisella tavalla. 
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7. Jonkin patenttiyaatimuksen 1-6 mukainen laite {10), tun- 
nettu siita, etta datankasittelyvaiineet (11, 16.3) on sovi- 
tettu muodostainaan kamerayksikSilia (CAM!/ CAM2) muodostetusta 
datasta 3D-kuvainforniaatiota. 

5 • ' 

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen laite (10), tunnettu siita, 
ettk laitteeseen (10) kuuluu v^lineet (16.3) mahdollisten ku- 
vavirheiden, kuten esimerkiksi artefaktin kSLsittelemiseksi. 

10 9. Jonkin patenttivaatimuksen 1-8 mukainen laite (10)^ tun- 
nettu siita, etta datankasittelyvaiineet (11, 16-1) on sovi- 
tettu yhdistamaan kamerayksik5ilia (CAMl/ CAM2) muodostetun 
datan ainakin osittain kuvainformaation tarkkuuden lisaamisek- 
si. 

:15 

10. Jonkin patenttivaatimuksen 1-9 mukainen laite (10) , tun- 
nettu siita, etta datankasittelyvaiineet (11, 16.2) on sovi- 
tettu yhdistamaan kamerayksikoilia (CAMl, CAM2) muodostetun 
dataui ainakin osittain panoraamakuvausmoodin mahdollistamisek- 

20 si. 

11. jarjestelma elektronisessa laitteessa (10) kuvainformaati- 
on muodostamiseksl,. jpka kasittaa 

- kameravaiineet (12) datan muodostamiseksl kuvaus- 
25 suunnassa olevasta kohteesta ja 

- datankasittelyvaiineet (11) / joilla kameravaiineil- 
la (12) muodostettua dataa on sovitettu kasiteltavak- 
si valitun kuvausmoodin mukaisella tayalla siita ku- 
vainformaation muodostamiseksi, 

30 tunnettu siita, etta kameravaiineet (12) kasittavat ainakin 
kaksi kamerayksikkoa (CAMl, CAM2) , jotka on suunnattu paaasl- 
allisesti samaan kuvaussuuntaan. 
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12. Patenttivaatimulcsen 11 mukainen jarjestelma, tunnettu sii- 
ta, etta kainerayksi)c6t (CAMl, CAM2) on sovltettu tolmlmaetn sa- 
manaikaisesti . 

5 13. Patenttivaatimuksen 11 tai 12 mukainen jar jestelmSl/ tun- 
nettu siita, etta kamerayksikot (CAMl, CAM2) ovat liikutelta- 
via, kuten esiroerkiksl kaannettavia. 

14*' Jonkin patenttivaatimuksen 11 - 13 mukainen jarjestelma, 
10 tunnettu siita, etta kamerayksikkOjen (CAMl^ CAM2) vaiinen 
etaisyys on kiintea. 

15. Jonkin patenttivaatimuksen 11 - 14 mukainen jarjestelmar 
tunnettu siita, etta kamerayksikot (CAMl, CAM2) on . kytketty . 

15 toisiinsa. . ' 

16. Jonkin patenttivaatimuksen 11 - 15 mukainen jarjestelma, 
tuimettu siita, etta laitteeseen (10) on sovitettu valineet 
(14^ 15, 16.1 - 16.3) kuvausmoodien hallitsemiseksi ja datan 

20 kasittelemiseksi yalitun kuvausmoodin mukaisella tavalla. 

17. Jonkin patenttivaatimuksen 11-16 mukainen jarjestelma, 
tunnettu siita, etta datankasittelyvaiineet (11/ 16.3) on so- 
vitettu muodostamaan^kamerayksikbilia (CAMl, CAM2) muodoste- 

25 tusta datasta 3D-kuvainf ormaatiota. 

18. Patenttivaatimuksen 17 mukainen jarjestelma, tunnettu sii- 
ta, etta laitteeseen (10) kuuluu valineet (16.3) mahdollisten 
kuvavirheiden, kuten esimerkiksi artefaktin kasittelemiseksi. 

30 . 

19. jonkin patenttivaatimuksen 11 - 18 mukainen jarjestelma, 
tunnettu siita, etta datankasittelyvaiineet (11 , 16.1) on so- 
vitettu yhdistamaan kamerayksikSilia (CAMl, CAM2) muodostetun 
datan ainakin osittain kuvainformaation tarkkuuden lisaamisek- 

35 si. 
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20. Jonkin patenttivaatimuksen 11 - 19 mukainen jarjestelma^ 
tunnettu siita, etta datankasittelyvklineet (11, 16.2) on so- 
vitettu yhdistamaan kamerayksikSilia (CAMl, CAM2) muodostetun 
datan ainakin osittain panoraamakuvausmoodin mahdollistamisek- 
si. 

21. Menetelma elektronisessa laitteessa (10) kuyainformaation 
muodostamiseksl, jossa kuvausta suoritetaan kameravaiineilia 

(12) , jonka muodostamaa dataa kasiteliaan laitteeseen (10) 
kuuluyilla datankasittelyvalineilia . (11) ' valitun kuvausmopdin 
mukaisella tavalla siita kuvainformaation muodostaiaiseksi, 
tunnettu silta, etta kuvausta suoritetaan kameravaiineilia 

(12), jotka kasittavat ainakin kaksi paaasiallisesti samaan 
kuvaussuuntaan suunnattua kamerayksikktta (CAMl, . CAM2) . 

22. Patenttivaatimuksen 21 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta kuvausta suoritetaan asetetulla tavalla sainanaikaisestiii 

23. Patenttivaatimuksen 21 tai 22 mukainen iaenetelma, tunnettu 
siita, etta kamerayksikkOja (CAMl, CAM2) lii3cuteta:an, kuten 
esimerkiksi kaannetaan valitun kuvausmoodin mukaisesti. 

* * . • 

24- Jonkin' patenttivaatimuksen 21 - .23 mukainen menetelma, 
tunnettu siita, etta kuvausta suoritetaan kamerayksikkojen 
(CAMl, CAM2) ollessa vakioetaisyydelia toisistaan. 

25. Jonkin patenttivaatimuksen 21 - 24 mukainen menetelma, 
tunnettu siita, etta kuvausta suoritetaan 3D-kuvainformaation 
muodostamiseksi . 

26. Patenttivaatimuksen 25 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta dataa kasiteliaan mahdollisten kuvavirheiden, kuten esi- 
merkiksi artefsLktin kasittelemiseksi. 
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27. Jonkln patent tivaatimuks en 21 - 26 mukainen menetelma/ 
tunnettu siita, etta dataa yhdistetsian ainakin osittaln toi- 
siinsa kuvatarkkuuden lisliaiiiiseksi. 

s 

.28. Jonkin patenttivaatimuksen 21 - 27 mukainen menetelma, - 
tunnettu siita, etta dataa yhdistetaan ainakin osittain toi- 
siinsa panoraaLmakuvausmoodin xnahdollistsuniseksi • 

10 29. Ohjelmatuote (11) keksinn6n mukaisen menetelman toteutta- 
miseksi, josisa ohjelmatuote (11) on sovitettu yastaanottamaan 
kuvaussuunnassa. olevasta kohteesta kameravaiineilia (12) mub- 
dostettua dataa ja iriuokkaamaan sita valitun kuvausmoodin mu- 
kaisella tavalla siita kuvainfoannaation muodostamiseksi,r tun- 

15 nettu siita, etta data kasittaa ainakin kahden paaasiallisesti 
Scunaan kuvaussuuntaan suunnatun kamerayksikOn (CAMl, CAM2) 
muodostamaa dataa, jotka datat ohjelmatuote (11) on sovitettu 
kasittelemaan valitun kuvausmoodin mukaisella tavalla. 

20 30. Patenttivaatimuksen 29 mukainen ohjelmatuote (11), tuiinet- 
tu siita, etta ohjelmatuotteeseen (11) kuuluu yksi tai useam- 
piia osia (16.3) 3D-kuvainf ormaation muodostamiseksi . 

31. Patenttivaatimuksen 30 mukainen ohjelmatuote (11)/ tunnet- 
25 tu siita, etta ohjelmatuotteeseen (11) kuuluu yksi tai useam- 

pia osia (16.3) mahdollisten kuvavirheiden, kuten esimerkiksi 
artefaktin kasittelemiseksi. 

32. Jonkin patenttivaatimuksen 29 - 31 mukainen ohjelmatuote 
30 (11), tunnettu siita, etta ohjelmatuotteeseen (11) kuuluu yksi 

tai useampia osia (16.1, 16.2) datojen ainakin osittaiseksi 
yhdistamiseksi . 

33. Jonkin patenttivaatimuksen 29 - 32 mukainen ohjelmatuote 
35 (11), tunnettu siita, etta ohjelmatuotteeseen (11) kuuluu yksi 
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tai useampla osia (16.1) datojen ainakln oslttaiseksl yhdista- 
miseksl kuvainformaation tarkkuuden llsadmlsta varten. 

34. Jonkin patenttivaatimuksen 29 - 33 mukainen ohjelmatuote 
(il)r tunnettu siita^ etta ohjelmatuotteeseen (11) Icuuluu yksi 
tai useampla osia (16.2) datojen ainakin osittaiseksi yhdista- 
miseksi panoraamakuvainforroaation muodostamiseksi. 



(57) TIIVISTELMA 

Keksint5 koskee elektronista lai- 
tetta (10) . Laite (10) kasittaa 
- keimeravaiineet (12) datan muodos- 
tamiseksi kuvaussuunnassa olevasta 
kohteesta ja 

datankasittelyvaiineet (11) r 
joilla kameravUinellia (12) muo- 
dostettua dataa on sovitettu kasi- 
telt^v^ksi yalitun kuvausmoodin mu- 
kaiselia tavalla siita kuvainfor- 
maatlon muodostamiseksi; Kamerava- 
lineet (12) kSsittavat ainakin leak- 
si kamerayksikkba (CAMl, CAM2), 
jotka on suunnattu paaasiallisesti 
samaan. kuvaussuuntaan, Lisaksi kek- 
sint5 koskee my5s jar jestelmaa, me- 
.netelmaa ja ohjelmatuotetta. 
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